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© Vorrichtung zum Transportieren von Waren. 



© Die Transporteinheiten (5) sind magnetisch an 
einer plattenformigen Tragplatte (7) aufgehangt. Sie 
werden von einem Steuergerat (20) uber einen zen- 
tralen Sender/Empf anger (23) drahtlos gesteuert. Die 
Transporteinheiten (5) sind in x- und y- verfahrbar 
und das Warenaufnahmeglied in Form einer Pipette 
(6) in der z-Richtung verschiebbar. Jede Transport- 
einheit (5) weist eine eigene EnergiequeMe auf, die in 
einer Aufladestation (19) nachladbar ist. Damit kon- 
nen mehrere Transporte von einer Ausgangsstelle, 
z.B. Gefassen (2) zu Zielstellen, z.B. Reagenzienge- 
fassen (3) unabhangig voneinander durchgefuhrt 
werden, womit die Anzahl der moglichen Transporte 
pro Zeiteinheit sehr hoch ist. 
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Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrich- 
tung zum Transportieren von Waren in einem Ar- 
beitsfeld von einer Ausgangsstelle zu einer Ziefetel- 
le, welche Stellen auf einem mindestens annahernd 
plattenformigen Trager angeordnet sind, und mil 
einer Anzahl unabhangig voneinander bewegbaren 
Transporteinheiten mit einem Warenaufnahmeglied 
zum Aufnehmen, Tragen und Abgeben einer jewei- 
ligen Ware, welches Warenaufnahmeglied durch 
eine Bewegung seiner Transporteinheit in minde- 
stens der x- und y-Richtung verschiebbar ist. 

Pipettier- und Analyseautomaten, wie sie z.B. 
in den chemischen und human- oder veterinarme- 
dizinaltechnischen Labors vorkommen, bendtigen 
fur die Ausfuhrung ihrer Aufgaben Transporteinhei- 
ten, welche beispielsweise Flussigkeiten, Festkor- 
per, Gefasse, Behalter etc. innerhalb einem gege- 
benen Arbeitsfeld bei einer Ausgangsstelle aufneh- 
men, zu einer Zielstelle transportieren und dort 
abgeben. Der Transport dieser Waren erfolgt 
grundsatzlich durch ein Warenaufnahmeglied einer 
jeweiligen Transporteinheit, beispielsweise eine 
Hohlnadel, Pipettierspitze oder einen Greifmecha- 
nismus, welches Warenaufnahmeglied durch ihre 
Transporteinheit, beispielsweise einem x-y-z-Trans- 
portarm oder Dreharm von der Ausgangsstelle zur 
Zielstelle gebracht, bei welcher die jeweilige Waare 
abgegeben wird. 

Aus okonomischen und anderen Grunden 
muss dieser Transport so schnell wie moglich er- 
folgen, weil er grundsatzlich den Durchsatz, die 
Wirksamkeit der gesamten Vorrichtung bestimmt, 
bzw. begrenzt. Der Beschleuntgung wahrend den 
drei Einzelschritten Aufnahme, Fahrstrecke und Ab- 
gabe sind jedoch physikalische Grenzen gesetzt, 
bei deren Ueberschreitung die Prazision und Rich- 
tigkeit des Transports ungenugend waren. 

Wenn nun bei der Arbeit solcher Vorrichtungen 
ein hdherer Durchsatz gefordert ist, mtissen meh- 
rere Transporte gleichzeitig und parallel zueinander 
erfolgen. Bei bekannten solchen Vorrichtungen, d.h. 
Pipettier- und Analyseautomaten, wird diese Forde- 
rung gelost, indem entweder mehrere Warenauf- 
nahmeglieder (Hohlnadeln, Greife, Pipettierspitzen) 
mit einer Transporteinheit (Bewegungsarm) verbun- 
den werden, oder indem mehrere solcher Bewe- 
gungsarme nebeneinander oder ineinander ange- 
ordnet arbeiten. Alle entsprechend bekannten L6- 
sungen weisen gemeinsam denselben Nachteil auf, 
namlich, dass der Freiheitsgrad der Transportrich- 
tungen mindestens in einer Richtung stark einge- 
schrankt ist. Werden z.B. mehrere Hohlnadeln in 
einer Reihe angeordnet mit einem x-y-Bewegungs- 
arm verbunden, kann die Reihenfolge dieser Hohl- 
nadeln entlang des Bewegungsarmes nicht ver- 
tauscht werden und folglich muss die Anordnung 
der Aufnahmegefasse bei der Ausgangsstelle mit 
der Anordnung der Abgabegefasse bei der Zielstel- 



le mindestens in ihrer Folge ubereinstimmen. 

Werden mehrere x-y-z- Bewegungsarm e einge- 
setzt, konnen diese nicht uber- oder untereinander 
durchfahren, ohne das Arbeitsfeld der einzelnen 

5 Transporte in unzulassiger Art und Weise einzu- 
schranken. Deshalb sind bei praktischen Ausfuh- 
rungen nur Vorrichtungen mit maximal zwei x-y-z- 
Bewegungsarmen bekannt, die jedoch in x-Rich- 
tung auf dersefben Achse laufen und sich somit 

io uberhaupt nieht uberkreuzen konnen. 

Hier will die Erfindung Abhilfe schaffen. Die 
Erfindung, wie sie in den Anspruchen gekennzeich- 
net ist, lost die Aufgabe, eine Vorrichtung zum 
Transportieren von Waren zu schaffen, bei welcher 

75 die einzelnen Transporteinheiten mit Selbstfahram 
trieben ausgertistet sind, die an einer Tragplatte 
hangend angeordnet sind und deren Daten- und 
Energieversorgung drahtlos erfolgt. 

Die durch die Erfindung erreichten Vorteile sind 

20 im wesentlichen darin zu sehen, dass sich die 
Transporteinheiten unabhangig voneinander inner- 
halb eines vorgegebenen Arbeitsfeldes in x- und y- 
Richtung frei bewegen konnen, und dass ihre Wa- 
renaufnahmeglieder sich unabhangig in z-Richtung 

25 frei bewegen konnen. Damit konnen gleichzeitig 
mehrere Transporte in einem Arbeitsfeld von belie- 
bigen Ausgangsstellen zu beliebigen Zielstellen un- 
abhangig voneinander ausgefuhrt werden, womit 
die Anzahl moglicher Transporte pro Zeiteinheit 

30 erheblich erhoht wird. 

Im folgenden wird die Erfindung anhand von 
Ausfuhrungswegen darstellenden Zeichnungen na- 
her erlautert. 

Figur 1 zeigt schematisch eine gemass der Er- 

35 findung ausgebildete Vorrichtung, wobei zwei 
Ausfuhrungen von Transporteinheiten dargestellt 
sind, 

Figur 2 schematisch eine Transporteinheit, die 
teilweise aufgeschnitten dargestellt ist, und 
40 Figur 3 eine Anordnung von Leiterbahnen und 
eine Gebereinrichtung in einer Transporteinheit 
zur Ermittlung und Anzeige der jeweiligen Posi- 
tion der Transporteinheit. 
Die in der Figur 1 beispielsweise gezeigte Aus- 
45 fuhrung der erfindungsgemassen Erfindung weist 
einen plattenformigen Trager 4 auf, auf welchem 
links eine Aufnahmeplatte 1 bzw. Aufnahmekorb fur 
Gefasse 2 mit Proben angeordnet ist. Die Gefasse 
2 sind lediglich als Beispiele einer Ausgangsstelle 
so zu betrachten, bei welcher eine jeweilige Ware 
aufgenommen und davon weg transportiert werden 
muss. Bei der rechten Seite der Figur sind als 
Zielstelle 3 beispielsweise Gefasse mit Reagenzien 
vorhanden. Ueber dem plattenformigen Trager 4 ist 
55 eine Tragplatte 7 angeordnet, die mindestens an- 
nahernd parallel zum plattenformigen Trager 4 ver- 
lauft. Im gezeichneten Beispiel ist die Tragplatte 7 
uber eine Wandplatte 26 mit dem plattenformigen 
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Trager 4 verbunden. 

Die Tragplatte 7 weist eine obere Seite 8 und 
eine untere Seite 9 auf, wobei die untere Seite 9 
als Fahrbahn fur die Transporteinheiten 5, 5a dient, 
welche weiter unten noch im einzelnen beschrie- 
ben werden. Die Tragplatte 7 enthalt in der Figur 1 
rein schematisch eingezeichnete Leiterbahnen U, 
welche koordinatennetzformig angeordnet sind, 
und welche anhand der Figur 3 im einzelnen be- 
schrieben sein werden. Die Bezugsziffer 20 be- 
zeichnet das Steuergerat der gesamten Vorrich- 
tung, welches uber Leiter 27 einerseits mit den 
Leiterbahnen U und andererseits einem zentralen 
Sender/Empfanger 23 in Verbindung steht, welche 
mit der Tragplatte 7 verbunden ist. Der gezeichne- 
te Ort des zentralen Senders/Em pf angers 23 ist 
rein beispielsweise, dieses Gerat konnte auch bei 
anderen Stellen der Vorrichtung angeordnet sein. 
Jede Transporteinheit 5, 5a tragt ein Warenaufnah- 
meglied 6, hier in der Form einer Pipette. Aus der 
Figur 1 ist ersichtljch, dass sich die Transportein- 
heiten in x- und y-Richtung bewegen konnen und 
die Pipetten 6 zusatzlich in der z-Richtung. 

In der Figur 2 ist schematisch eine beispiels- 
weise Ausfuhrung einer Transporteinheit 5 darge- 
stellt, bei welcher Ausfuhrung die Tragplatte 7 aus 
einem ferromagnetischen Werkstoff besteht 

Die Transporteinheit 5 weist eine eigene, unab- 
hangige Energieversorgung mit einem nachladba- 
ren Energiespeicher 18, einem Akkumulator, auf. 
Dieser Akkumulator 18 wird in einer Aufladestation 
19 (siehe Figur 1) jeweils nachgeladen, wobei beim 
Erreichen eines vorgegebenen, unteren Ladungs- 
wertes des Akkumulators 18 sich die Transportein- 
heit 5 automatisch zum Nachladen in die Auflade- 
station 19 bewegt. 

Bei der ebenflachigen Unterseite ist die Trans- 
porteinheit 5 mit drei Lagerkorpern in Form von 
Kugeln 11, 12, 13 ausgerustet, uber welche sie 
sich auf der unteren Seite 9 der Tragplatte 7 ab- 
stutzt. Weiter sind bei der Oberseite der Transport- 
einheit 5 drei Magnetglieder 14, 15, 16 vorhanden, 
welche Dauer- oder Elektromagnete sein konnen, 
durch welche Magnete eine gegen die Tragplatte 7 
gerichtete Zugkraft auf die Transporteinheit 5 aus- 
geubt wird, so dass diese an der unteren Seite 9 
der Tragplatte 7 hangend verfahrbar gehalten ist. 
Im Falle von Elektromagneten 14, 15, 16 werden 
diese offensichtlich vom Energiespeicher 18 her 
versorgt. 

Im Zentrum der Oberseite der Transporteinheit 
5 ist eine getriebene Kugel 10 angeordnet, welche 
ebenfalls unter DruckausUbung an der unteren Sei- 
te 9 der Tragplatte 7 anliegt. Zum Antrieb der 
Kugel 10 sind zwei Elektromotoren 24, 25 vorhan- 
den, welche uber Reibrader 28, 29 auf die Kugel 
10 antreibend einwirken. Diese Reibrader 28, 29 
stehen im rechten Winkel zueinander und es ist 
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offensichtlich, dass die Kugel 10 derart getrieben 
werden kann, dass die Transporteinheit 5 in belie- 
biger x-y-Richtung verschoben werden kann. Die 
Elektromotoren 24, 25 erhalten ihre Energie wieder 
5 vom Energiespeicher 18. 

Die Bezugsziffer 21 bezeichnet einen als Ge- 
bereinrichtung ausgebildeten Elektromagneten 21, 
mittels welchem die Position der Transporteinheit 5 
an der unteren Seite 9 der Tragplatte 7 ermittelt 
io wird, wie weiter unten noch naher erklart sein wird. 

In der Transporteinheit 5 ist ein Warenaufnah- 
meglied, hier als Beispiel eine Wegwerf pipette 6 
zum Aufnehmen, Transportieren und Abgeben ei- 
ner genau bemessenen Menge von Flussigkeit an- 
75 geordnet. Diese Pipette 6 ist losbar mit einem 
Tragzylinder 30 verbunden, der einen mit Zahnen 
ausgebildeten Mantelbereich 31 aufweist. Eine von 
einer Welle 32 getragene Schnecke 33 kammt mit 
dem gezahnten Mantelbereich 31. Die Welle 32 ist 
20 mit einem Antriebsmotor 34 verbunden. Dieser An- 
triebsmotor 34, der seine Energie ebenfalls vom 
Energiespeicher 18 bezieht. dient zum Absenken 
und Anheben des Tragzylinders 30 und insbeson- 
dere der Pipette 6 zur Aufnahme bzw. Abgabe der 
25 zu transportierenden Flussigkeit. 

Im Tragzylinder 30 ist ein Dosierkolben 35 mit 
einem Innengewinde angeordnet, der auf einer Ge- 
windespindel 36 angeordnet ist, die mit einem Do- 
sierhubantriebsmotor 37 verbunden ist, der seine 
30 Energie ebenfalls vom Energiespeicher 18 bezieht. 
Mit dieser Anordnung lasst sich eine genau be- 
grenzte Menge von Flussigkeit aus den jeweiligen 
Gefassen 2 aufnehmen und bei den Reagenzienge- 
fassen 3 abgeben. 
35 Bei der rechten Seite der Figur 1 ist eine 

Variante der Transporteinheit gezeichnet, die - mit 
5a identifiziert ist. Auf der oberen Seite 8 der bei 
dieser Variante aus einem nichtferromagnetischen 
Stoff bestehenden Tragplatte 7 ist ein Gehause 17 
40 angeordnet. Bei dieser Ausfuhrung sind die Ma- 
gnetglieder 14, 15, 16, in diesem Gehause 17 
angeordnet und wirken durch die Tragplatte 7 auf 
die Transporteinheit 5, um auf diese eine Zugkraft 
auszuuben, welche sie in Beruhrung mit der unter^ 
45 en Seite 9 der Tragplatte 7 halt. Weiter ist die 
Antriebsanordnung, welche die getriebene Kugel 
10, die Antriebsmotoren 24, 25 und die Reibrader 
28, 29 enthalt, ebenfalls in diesem Magnetkorper- 
trager 17 angeordnet. Weiter kann auch der Geber 
50 21, der Elektromagnet in diesem Maghetkorpertra- 
ger 17 angeordnet sein. 

ZurUckkehrend zur erstbeschriebenen AusfOh- 
rung der Transporteinheit 5 gemass Figur 2 ist 
weiter in der Transporteinheit 5 ein Sen- 
55 der/Empfanger 22 angeordnet. Dieser wirkt mit 
dem zentralen Sender/Empfanger 23 zusammen, 
der seine Operationsbefehle vom Steuergerat 20 
erhalt. Die Verbindung zwischen dem zentralen 
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Sender/Empfanger 23 und den jeweiligen Sen- 
dern/Empfangern 22 dsr m#hreren Transporteinhei- 
ten 5 erfolgt bidirektional drahtios bzw. mittels Ra- 
dio/ Oder Lichtwellen zur Uebermittlung des jeweili- 
gen Transportauftrages. 5 

Die Information uber die Positionen der ver- 
schiedenen Transporteinheiten 5 wer^ten folgender- 
massen dem Steuergerat 20 zugefuhrt, wjelches 
samtliche Bewegungen aller Transporteinheiten 5 
koordiniert und steuert. ia 

Es wird auf die Figur 3 hingewiesen. In dieser 
sind die in der Figur 1 altgemein mit U bezeichne- 
ten Leiterbahnen im Detail dargestellt. Auf der un- 
teren oder oberen Seite (abhangig von der jeweili- 
gen Ausfuhrung der Transporteinheit 5) ist eine 10 
Koordinateneinrichtung angeordnet, welche aus ei- 
ner in Multilayertechnik aufgebauten keiterplatte 
oder Folie besteht. Die einzelnen Leiterbahnen bil- 
den Schleifen, in der Figur 3 mit U^, U y , U y+1 und 
Ux-i. U x , U xV1 identifiziert. Die einzelnen schleifen- 20 
formigen Leiterbahnen uberlappen sich in der y- 
Richtung und der x-Richtung, d.h., die in y-Rich- 
tung verlaufenden Schleifen uberlappen sich und 
die in der x-Richtung verlaufenden Schleifen uber- 
lappen sich ebenfalls. Weiter kreuzen sich die y- 25 
Schleifen und die x-Schleifen. Zu bemerken ist, 
dass die Breite der Schleifen in der Figur 3 aus 
Grunden der Uebersichtlichkeit ubertrieben gross 
dargestellt ist. 

Der Elektromagnet 21, welcher in der Trans- 30 
porteinheit 5 angeordnet ist, erzeugt kontinuierlich 
ein magnetisches Wechselfeld B. Die Identifikation 
der jeweiligen Transporteinheit 5 erfolgt durch Mo- 
dulation des Wechselfeldes, das durch den jeweili- 
gen Elektromagneten 21 erzeugt wird. 35 

Durch das Wechselfeld wird nun in den zwei 
sich unmittelbar uber dem* Elektromagneten 21 be- 
findlichen y- und x-Schleifen aufgrund des senk- 
recht zur durch die jeweiligen Schleifen umspann- 
ten Flache diese durchdringenden Flusses eine 40 
Spannung induziert, welche bei den Leitern 27 ab- 
gegriffen und dem Steuergerat 20 zugefuhrt wird. 
Die jeweiligen y- und x-Schleifen mit der hochsten 
induzierten Spannung beschreiben somit die Koor- 
dinaten der Position der jeweiligen Transporteinheit 45 
5. 

Gemass der Figur 3 befindet sich die Trans- 
porteinheit 5 bei einer Stelle, welche den Koordina- 
ten Uy und Ux entspricht. In den benachbarten, 
uberlappenden Schleifen, d.h. U y -!, U y+1 und U x -,, 50 
U x +i werden ebenfalls Spannungen induziert. Aus 
dem VerhSltnis der bei den Schleifen U y und U x 
induzierten, hochsten Spannungen zu den in den 
besagten benachbarten Schleifen induzierten Span- 
nungen lasst sich nun im Steuergerat 20 die ge- 55 
naue Stellung der jeweiligen Transporteinheit 5 in- 
nerhalb des einzelnen Koordinatenquadranten er- 
mitteln. 



Mit dieser Transportvorrichtung ist es also 
mbglich, mehrere Transporte von Waren ohne eine 
gegenseitige Veranderung in x-, y- und z-Richtung 
vollig unabhangig voneinander durchzufuhren. Wei- 
ter konnen ohne wei teres einer gegebenen Anlage 
weitere Transporteinheiten 5 hinzugefugt oder 
Transporteinheiten 5 abhangig vom jeweiligen Auf- 
trag entfernt werden. 

Das Steuergerat 20 weist eine Anordnung von 
leistungsfahigen Microprozessoren auf. Damit wer- 
den aus einer vorgegebenen Arbeitsliste die Trans- 
portaufgaben mit der Ausgangsstelle und der Ziel- 
stelle der einzelnen Transporteinheiten 5 berech- 
net. Die einzelnen Fahrwege der Transporteinheiten 
5 mit Postion, Geschwindigkeit und Fahrrichtung 
werden im Steuergerat 20 kontinuierlich optimiert 
und in dieser Weise werden Koltisionen verhindert. 
Die an die Transporteinheiten 5 zu ubermittelnden 
Signale beinhalten kodierte Adressen und die je- 
weils adressierte Transporteinheit muss den Emp- 
fang quittieren. Es erfolgt also ein bidirektionaler 
Datentransfer. 

Patentanspruche 

1. Vorrichtung zum Transportieren von Waren in 
einem Arbeitsfeld von einer Ausgangsstelle (1, 

2) zu einer Zielstelle (3), welche Stellen (1, 2; 

3) auf einem mindestens annahernd plattenfor- 
migen Trager (4) angeordnet sind, und mit 
einer Anzahl unabhangig voneinander beweg- 
baren Transporteinheiten (5; 5a) mit jeweils 
einem Warenaufnahmeglied (6), welches Wa- 
renaufnahmeglied (6) durch eine Bewegung 
der Transporteinheit (5; 5a) in mindestens der 
x- und y-Richtung verschiebbar ist, dadurch 
gekennzeichnet, dass jede Transporteinheit (5; 
5a) einen Selbstfahrantrieb (10, 24, 25, 28, 29) 
aufweist und uber dem plattenformigen Trager 
(4) eine mindestens annahernd parallel dazu 
verlaufende Tragplatte (7) fur die Transportein- 
heiten (5; 5a) angeordnet ist, welche Tragplatte 
(7) eine obere (8), vom plattenformigen Trager 
(4) abgekehrte und eine untere, dem platten- 
formigen Trager (4) zugekehrte Seite aufweist, 
wobei die Transporteinheiten (5; 5a) uber Lag- 
erkorper (10-13) durch eine Zugkraft in Beruh- 
rung mit der unteren Seite (9) der Tragplatte 
(7) an derselben hangend und durch den 
Selbstfahrantrieb (10, 24, 25, 28, 29) ver- 
schiebbar gehalten sind. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jeder Transporteinheit minde- 
stens ein Magnetglied (14, 15, 16) zugeordnet 
ist, dessen Magnetfeld die zum Halten der 
Transporteinheit (5; 5a) an der unteren Seite 
(9) der Tragplatte (7) notwendige Zugkraft be- 
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wirkt. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass jede Transporteinheit (5; 

5a) eine eigene Energieversorgung mit einem 5 
nachladbaren Energiespeicher (18) enthalt und 
mindestens bei der unteren Seite (9) der Trag- 
platte (7) eine Aufladestation (19) angeordnet 
ist, wobei jede Transporteinheit (5) zum Nach- 
laden ihres Energiespeichers (18) in die Auffa- 10 
destation (19) verfahrbar ist. 

4. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 - 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass das jeweilige 
Warenaufnahmegiied (6) in der Transported- 75 
heit (5; 5a) in der z-Rtchtung verschiebbar ge- 
lagert und bewegbar ist. 

5. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 - 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Tragplatte 20 
koordinatennetzformjg angeordnete Leiterbah- 

nen (U) aufweist, die mit einem Steuergerat 
(20) zum Betrieb der Transporteinheiten ver- 
bunden sind, und dass jede Transporteinheit 
(5; 5a) eine uber ein Magnetfeld auf die Leiter- 25 
bahnen (U) einwirkende Gebereinrichtung (21) 
aufweist, so dass uber die Leiterbahnen (U) in 
dem Steuergerat (20) die Positionsangabe der 
jeweiligen Transporteinheit (5) erfolgt. 

30 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 - 5, 
dadurch gekennzeichnet, dass jede Transport- 
einheit (5; 5a) einen Sender/Empfanger (22) 
aufweist und das Steuergerat (20) mit einem 
zentralen Sender/Empfanger (23) verbunden 35 
ist, welcher Operationsbefehle des Steuergera- 

tes (20) drahtlos dem "Sender/Empfanger (22) 
einer jeweiligen Transporteinheit (5; 5a) uber- 
mittelt. 

40 

7. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 - 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass jede Transport- 
einheit (5; 5a) uber Kugeln (10-13) an der 
unteren Seite (9) der Tragplatte (7) abgestutzt 

ist, und dass der Selbstfahrantrieb eine weitere 45 
Kugel (10) und zwei dieselbe treibende An- 
triebseinheiten (24, 25, 28, 29) zum richtungs- 
gesteuerten Antreiben derselben aufweist. 

a Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 50 
zeichnet, dass der zentrale Sender/Empfanger 
(23) und die Sender/Empfanger (22) der Trans- 
porteinheiten (5) fUr eine Signalubermittlung 
mittels Radio-, Licht- oder Infrarotwellen ausge- 
bildet sind. 55 



Magnetglieder (14-16) einen Dauer- oder Elek- 
tromagneten aufweisen. 

10. Vorrichtung nach einem der Anspruche 5-9, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Geberein- 
richtung (21) der Transporteinheit (5; 5a) einen 
Elektromagneten aufweist und die Leiterbah- 
nen (U) als einzelne Schleifen (U x _i, U x , U x+ i; 
Uy-i, U y , U y+ i) ausgebildet sind, wovon eine 
erste Gruppe (U x - 1f U x> U x+1 ) aus einer Anzah) 
sich uberlappender, in der x-Richtung verlau- 
fenden Schleifen und eine zweite Gruppe 
(Uy-L U y , U y+ i) aus einer weiteren Anzahl sich 
uberlappender, in der y-Richtung verlaufenden 
Schleifen besteht, wobei der Elektromagnet 
(21) ein auf die Leiterbahnen einwirkendes 
Wechselfeld erzeugt, urn in denselben eine 
Spannung zu induzieren. 

11. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1-10, 
dadurch gekennzeichnet, dass die jeweiligen 
Magnetglieder (14-16) in der Transporteinheit 
(5) angeordnet sind und die Tragplatte (7) fer- 
romagnetisch ist. 

12. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 - 10, 
dadurch gekennzeichnet, dass die jeweiligen 
Magnetglieder (14-16) in einem auf der Trag- 
platte (7) verschiebbar angeordneten Gehause 
(17) angeordnet sind und die Tragplatte (7) 
nichtferromagnetisch ist. 



Vorrichtung nach einem der Anspruche 2 - 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass die jeweiligen 
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